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Die f olgenden Angaben sind den vom 

@ Aktuator-Greifersteuerung 

@ Die Erfindung bezieht sich auf einen Vorgreiferantrieb 
fur einen zyklisch schwingend angetriebenen Vorgreifer 
(1) zum Einzelbogentransport in einer Bogendruckma- 
schine, deren Vorgreifer (1) am freien Ende eines urn eine 
gestellfeste Schwingachse (6) schwenkbaren Sch wing he- 
bets (1) wenigstens einen Bogengreifer (2) aufweist. Die- 
ser ist um eine parallel zur Schwingachse (6) ausgerichte- 
te Greiferwelle (3) zum Schliefcen und 6ffnen des Bogen- 
greifers (2) relativ zu einer Greiferauflage (36) beweglich. 
Die Bewegung des Bogengreifers (2) wird durch einen an- 
steuerbaren, regelbaren Antrieb (4, 5) erzeugt, der einer- 
seits mit dem Bogengreifer (2) in Wirkverbindung steht 
und sich andererseits am Vorgreiferhebel (1) oder Ma- 
schinengestell abstutzt. 
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Beschreibung 

[0001] Die Erfindung bezieht sich auf eine Bnrichtung 
zur Betatigung von Greifern in einer bogenformiges Mate- 
rial verarbeitenden Maschine, wie einer bogenverarbeiten- 5 
den Rotauonsdruckmaschine, in der der Transport der Bo- 
gen mil Greifern erfolgt. 

[0002] DE 42 00 406 A 1 bezieht sich auf eine Greifein- 
richtung an bogenverarbeitenden Maschinen. Die Greifer 
fur ein bogenformiges Material sind an einer Greiferwelle 10 
befesugt. Das Offhen und das SchlieBen der Greifer erfolgt 
simultan tiber eine Kurvensteuerung. Mit der aus 
DE 42 00 406 Al bekannten Losung werden einzelne Grei- 
fer oder Gruppen von Greifern am Umfang des bogenfuh- 
renden Zylinders unabhangig voneinander angesteuert. 15 
Dazu ist eine Steuerungsvorrichtung vorgesehen, die die 
Greifer ansteuert, wobei die Steuerungsvorrichtung aus 
mindestens einem Geber, einem Offnungs- und/oder 
SchlieBmechanismus fiir die Greifer und einem Rechner be- 
steht. Die Steuerungsvorrichtung betatigt die Offnungs- 20 
und/oder SchlieBmechanismen bei vorgegebener Maschi- 
nensteilung. GemaB dieser Losung werden als Geber Dreh- 
winkelgeber oder Papierlagesensoren eingesetzt, urn entwe- 
der die Zylinderposition oder die Lage des bogenformigen 
Materials zu detektieren und daraufhin den Offnungs- und 25 
SchlieBmechanismus zu betatigen. 
[0003] EP 0 775 576 Bl bezieht sich auf eine Greifer- 
steuerung fur einen zyklisch schwingend angetriebenen Vor- 
greifer zum Einzelbogentransport in einer Bogendruckma- 
schine. Es ist eine Greifersteuerung fiir einen zyklisch 30 
schwingend angetriebenen Vorgreifer offenbart, wobei der 
Vorgreifer am freien Ende eines um eine gestellfeste 
Schwingachse schwenkbaren Schwinghebels aufgenommen 
ist und wenigstens einen Bogengreifer aufweist. Der Bogen- 
greifer ist um eine parallel zur Schwingachse ausgerichtete 35 
Gelenkachse zum SchlieBen und Offnen bei der Bogeniiber- 
nahme und bei der Bogenubergabe durch Kurven zwangs- 
weise beweglich. Eine der Kurven lauft eintourig um und 
verschwenkt dabei die andere, die an einem ortsfesten Rol- 
lenhebel schwenkbar gelagert ist. Die Lage der Kurven be- 40 
stimmt SchlicBzeitpunkt und Offnungszeitpunkt des Grei- 
fers. 

[0004] Es ist ein Schaltmechanismus vorgesehen zum 
Festsetzen der verschwenkbaren Kurve, wobei diese Kurve 
einen GreiferschlieBbereich und einen Greiferoffnungsbe- 45 
reich aufweist. Der GreiferschlieBbereich ist zusatzlich mit 
einem Greiferoffnungsbereich versehen, wobei dem zusatz- 
lich angeordneten Greiferoffnungsbereich zur Kompensa- 
tion ein zusatzlicher GreiferschlieBbereich auf der eintourig 
umlaufenden Kurve zugewiesen ist 50 
[0005] Zur Erzeugung von SchlieB- oder Offnungsbewe- 
gungen von bogenfbrmiges Material ergreifenden Greifern 
werden bisher vomehmlich mechanische Kurvengetriebe, 
vereinzelt auch Koppelgetriebe eingesetzt. Diese Antriebe 
haben den Nachteil, dass in der Regel eine feste mechani- 55 
sche Kopplung zum Maschinenhauptantrieb vorliegt und 
daB die Bewegung aufgrund der kinematischen Abmessung 
unveranderlich ist Dies bedeutet, dass die Bewegung wah- 
rend des Betriebes nicht ohne weiteres an geanderte Rand- 
bedingungen z. B, eine veranderte Bedruckstoffstarke ange- 60 
passt werden kann. Bei Doppelbogenerkennung wird das 
SchlieBen der Greifer mittels mechanischer Sperren verhin- 
dert, so dass der Doppelbogen nicht ergriffen und in die Ma- 
schine gefbrdert werden kann. Dieser Losung wohnt jedoch 
ein hoher zu betreibender mechanischer Aufwand inne, um 65 
die Grundfunktionen wie Greifersteuerung, die Papierstar- 
kenanpassung sowie Fehlbogenfunktionserkennung zu rea- 
lisieren. Es kommt zu einer storenden Krafteinwirkung auf 
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das gesamte System "Vorgreifer" bei der Greiferbetaugung, 
ferner ist mit dieser Losung eine Momentenrilckwirkung auf 
die Maschine gegeben. Das zum SchlieBen der Greifer bei 
Doppelbogenerkennung eingeseizte System benotigt lange 
Reaktionszeiten und beansprucht Bauraum in Druckwerken. 
Ferner ist mit den o. g. Losungen zur Erzeugung der 
SchlieB- und Offnungsbewcgungen von bogenformiges Ma- 
terial ergreifenden Greifern die Bewegungseinleitung nur an 
den Enden der Greiferwelle moglich. 
[0006] Angesichts der aus dem Stand der Technik bekann- 
ten Losungen sowie des aufgezeigten technischen Problem- 
feldes, liegt der Erfindung die Aufgabe zugrunde, eine Grei- 
fersteuerung bereitzustellen, die einen geringen mechani- 
schen Aufwand erfordert, die an die Greifersteuerung gefor- 
derten Funktionen erfullt und die Bewegung eines Vorgrei- 
fers moglichst wcnig beeinflusst. 

[0007] ErfindungsgemaB wird diese Aufgabe durch die 
Merkmale der Patentanspriiche 1 und 15 bis 18 gelost. 
[0008] Die mit der erfindungsgemaB vorgeschlagenen Lo- 
sung erzielbaren Vorteile sind vor allem darin zu erblicken, 
dass nunmehr die Vorgreifer-Greifersteuerung vom Haupt- 
antrieb mechanisch entkoppelt ist. In Kombination mit einer 
frei programmierbaren und damit vom Hauptantrieb unab- 
hangigen Steuerung ist mittels eines eigenen rcgelbaren An- 
triebes eine flexible Bewegungssteuerung der Greifer oder 
von Greiferbrucken moglich, die eine Anpassung der Grei- 
ferbewegung an unterschiedliche Betriebsarten, Bedruck- 
stoffeigenschaften sowie z. B. die Bedruckstoffstarke und 
an unterschiedliche Druckgeschwindigkeiten auf relativ ein- 
fache Weise erlaubt Es kann auf zusatzliche und aufwen- 
dige Verstell- und Zusatzeinrichtungen verzichtet werden. 
[0009] In einer vorteilhaften Ausgestaltungsmoglichkeit 
des der Erfindung zugrunde liegenden Gedankens konnen 
gemeinsam oder getrennt wirkende regelbare Antriebe, 
seien es Linearantriebe oder Drehantriebe in beliebiger An- 
zahl oder Anordnung eingesetzt werden. So lassen sich bei- 
spielsweise die Antriebe mittels fiir die auf der Greiferwelle 
gelagerten Bogengreifer mittig in Bezug auf die Greifer- 
welle oder an deren beiden Enden vorsehen, sodaB Altema- 
tiven zur Momenteneinleitung in die Greiferwelle moglich 
sind. Je nach zulassigem Torsionsmoment kann auch eine an 
beiden Enden der Greiferwelle gleichzeitige Einleitung des 
Antriebes zur Betatigung der Greiferwelle vorgesehen sein. 
[0010] Die Antriebe konnen entweder als Linearantriebe 
mit einem ausfahrbaren, am Bogengreifer unmittelbar in ei- 
nem Anlenkpunkt aufgenommenen Stellorgan konzipiert 
sein, oder als ein Drehantrieb ausgefuhrt werden, der mittel- 
bar oder unmittelbar auf die die Bogengreifer aufhehmende 
Greiferwelle einwirkL 

[0011] Die Drehantriebe lassen sich beispielsweise als 
Stellmotoren, seien es Elektromotoren oder andere eine to- 
tatorische Bewegung erzeugende Antriebe konfigurieren, 
wahrend die Linearantriebe beispielsweise als Stellzylinder, 
seien sie pneumatisch, hydraulisch oder elektromechanisch 
beaufschlagt, ausgestaltet werden konnen. Eine mittelbare 
Ubertragung der Bewegung des Antriebes kann mittels Rit- 
zeln oder Zahnstangen erfolgen. Ferner ist das \brsehen von 
Piezoaktoren moglich, die ein besonders schnelles An- 
sprechverhalten aufweisen und kleinste Stellbewegungen 
innerhalb kurzester 2^eiten umsetzen konnen. Zwischen den 
einzelnen aufgezahlten Antriebsmoglichkeiten lassen sich 
zur Verbesserung des Ansprechverhaltens oder zur Realisie- 
rung unterschiedlicher Stellwege Zwischengetriebe aufneh- 
men. Die Zwischengetriebe konnen einerseits zur Anpas- 
sung an die gegebenen Bauraume vorgesehen werden, sie 
lassen sich zur Kraftverstarkung einsetzen, sowie zur Redu- 
zierung der Massenkrafte; ferner kann durch die Anordnung 
eines Zwischengetriebes eine Selbsthemmung hervorgeru- 
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fen werden. 

[0012] Die als Linearantriebe oder Drehantriebe einge- 
setzten Aktuatoren fur die Greiferwelle konnen entweder 
auf einem beweglichen oder einem in Bezug auf das Ma- 
schinengestell test angeordneten Bauteil abgestutzt werden. 5 
Anstelle von piezoelektrischen Aktoren lassen sich auch 
rnagnetosirikiive Aktuatoren zur Herbei funning der Greifer- 
offnungs- bzw. GreiferschlicBbewegung nach Ergreifen der 
Vorderkante des Bedruckstoffes einsetzen. GemaB einer 
vorteilhaften Ausfiihrungsvariante des erfindungsgemaB to 
vorgeschlagenen Vorgreifer-Greiferantriebes kann unter 
Einsatz eines Linearantriebes zur Greifersteuerung die Wir- 
kungslinie des Linearantriebes parallel zur Bewegungsrich- 
tung des koppelfesten Anlenkpunktes des Linearantriebes 
am Vorgreifer vcrlaufen. Der Anlenkpunkt kann im ge- 15 
schlossenen Zustand des Grcifers in etwa auf der Vcrbin- 
dungslinie der Greiferwelle zum Drehpunkt des \forgreifer- 
hebels liegen; femer ist es auch moglich, den Anlenkpunkt 
im geschlossenen Zustand des Greifers zwischen der Grei- 
ferwelle und dem Schwenkpunkt des Vorgreiferhebels anzu- 20 
ordnen. 

[0013] Bei einer solchen Anordnung der Anlenkpunkte 
unterstutzt der Linearantrieb bei der SchlieBbewegung der 
Bogengreifer die sich unmittelbar anschlieBende Schwcnk- 
bewegung des Vorgreifers zur Beschleunigung des Bogens 25 
auf Druckgeschwindigkeit Beim Offnen der Bogengreifer 
kann die Bewegung des Vorgreifer-Greiferhebels dazu be- 
nutzt werden, den Offhungsvorgang des Bogengreifers stark 
zu beschleunigen, da sich die Bewegungen von Linearan- 
trieb und Vorgreiferhebel vorteilhaft uberlagern, d. h. es las- 30 
sen sich die gunstigen Relativbewegungen zum schnellen 
Offnen des Bogengreifers ausnutzen. Mit dieser Anordnung 
sind die zu bewcgendcn Massen auf dem Vorgreifer relativ 
gering, da im wesentlichen nur die Schubstange des Linear- 
antriebes, beispielsweise ausgebildet als eine Kolbenstange, 35 
bei pneumatisch beaufschlagbaren Aktoren die Bewegung 
des Vorgreifer-Greiferhebels um dessen Schwenkachse mit- 
macht. Ein weiterer mit dieser Konfiguration erzielbarer 
Vorteil liegt darin, dass auf den Linearantrieb nur geringe 
Massenkrafte wirken, weil nur eine relativ kleine und da- 40 
durch langsame Schwenkbewegung ausgcfuhrt wird. Zu- 
dem kann eine Aktorbaugruppe im ruhenden Gestell, jedoch 
drehend gelagert aufgenommen werden. Dadurch fallen die 
sich einstellenden Querbeschleunigungen gering aus, was 
sich zudem positiv auf die Lebensdauer der eingesetzten 45 
Schubgelenke auswirkt 

[0014] Die erfindungsgemaB vorgeschlagene Losung zum 
Antrieb von einzelnen Greifem oder Greifergruppen im Be- 
reich des Vorgreifers lasst sich an bogenverarbeitenden Ma- 
schinen, sei es nach dem Offset-Druck arbeitenden Mchrfar- 50 
benrotationsdruckmaschinen oder auch bei digital arbeiten- 
den Bogendmckmaschinen einsetzen, bei denen der ruhende 
BedruckstofT eine Beschleunigung auf Maschinengeschwin- 
digkeit erfahrt. 

[0015] Anhand der Zeichnungen wird die Erfindung nach- 55 
stehend naher erlautert 
[0016] Es zeigt: 

[0017] Fig. 1 einen mit einem am Vorgreifer gelagerten 
Drehantrieb antreibbaren Bogengreifer, 
[0018] Fig. 2 einen mittels eines Linearantriebes betatig- 60 
Daren Greifer am Vorgreiferhebel, 

[0019] Fig. 3 und 4 Antriebe fur Vorgreifereinheiten mit 
gestellfest gelagerten Antrieben, 

[0020] Fig. 5 eine Lagerung des Greiferantriebes, deren 
Lagerungspunkt mit dem Schwenkpunkt des Vorgreifers zu- 65 
sammen fallt. 

[0021] Fig. 6 die Betatigung des Vorgreifergreifers mittels 
Kniehebelgelenke, 
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[0022] Fig. 7 eine Kurvensteuerung eins Vorgreifersy- 
s terns mit Drehantrieb, 

[0023] Fig. 8 die Steuerung eines Greifers am Vorgreifer 
mit Drehantrieb und Ruckstellfeder, 
[0024] Fig. 9 eine Vorgreifer-Greifersteuerung mit vorteil- 
haften Relativbewegungen der Komponenten zueinandec, 
[0025] Fig. 10 eine Betaiigungsrnoglichkcit des Bogen- 
greifers mittels auf einen Kniehebel einwirkendcn Linearan- 
triebes, 

[0026] Fig. 11 eine Betaugungsmoglichkeit des Bogen- 
greifers mit ortsfestgelagertem Linearantrieb und Gelenkhe- 
bel und 

[0027] Fig. 12 den Anlagetisch im Bereich eines Druck- 
werkes mit Seiten-/Ziehmarken, Anlegetisch, Vorgreifer 
und die vom Vorgreifer bcschleunigten bogcnubemehmen- 
dcn Greifer. 

[0028] Fig. 1 zeigt einen mit einem Drehantrieb am Vor- 
greifer betatigbaren Greifer in stark vereinfachter Darstel- 
lung. 

[0029] Am Vorgreiferhebel 1, der um einen als Schwenk- 
achse ausgelegten Gestellpunkt 6 verschwenkbar aufge- 
nommen ist, ist ein mit Positionszeichen 5 identifizierter 
Drehantrieb gelagert. Dieser Drehantrieb 5. der beispiels- 
weise als ein Elcktromotor, als ein Piezoaktor oder als ein 
magnetostriktiver Aktor beschaffen sein kann, wirkt auf 
eine durch ihn verdeckte Greiferwelle 3 ein, an der uber die 
Breite des Vorgreifers verteilt, Bogengreifer 2 aufgenom- 
men sind. Mittels eines oder mehrer Drehantriebe kann die 
Greiferwelle 3, an der die einzelnen Bogengreifer 2 aufge- 
nommen sind, jeder einzelne Greifer oder Gruppen von 
Greifem gleichzeitig angetrieben werden. In der Ausgestal- 
tung gemaB Fig. 1 ist der Drehantrieb 5 am bewegten Bau- 
teil 1 aufgenommen. 

[0030] Aus der Darstellung gemaB Fig. 2 geht ein mittels 
eines Linearantriebes betatigbare Bogengreifer am Vorgrei- 
fer hervor. 

[0031] Der in Fig. 2 in schematischer Form wiedergege- 
bene Vorgreiferhebel 1 ist im Vergleich zum um die Greifer 
3 schwenkbaren Bogengreifer 2 in stark verkleinertem MaB- 
stab wiedergegeben. Im Anlenkpunkt 26 am Vorgreiferhebel 
1 ist ein Widerlager eines Linearantriebes 4 aufgenommen, 
dessen ausfahrbare Stellstange im Anlenkpunkt 25 der um 
die Greiferwelle 3 bewegbaren Bogengreifer 2 aufgenom- 
men ist. Der Linearantrieb 4 kann als ein mit einem D ruck- 
medium beaufschlagbarer Zylinder, beispielsweise ein 
pneumatischer oder ein hydraulischer Zylinder sein. Im 
Ausfiihrungsbeispiel gemaB Fig. 2 ist der Antrieb 4 am Vor- 
greiferhebel 1 als Zylinder konfiguriert. 
[0032] Die Fig. 3 und 4 zeigen Antriebe fur Vorgreifersy- 
stemc mit gestellfest gelagerten Antrieben. 
[0033] Aus der Konfiguration gemaB Fig. 3 geht ein Dreh- 
antrieb 5 hervor, der an einer Seitenwand eines Druckwer- 
kes befestigt sein kann. Der Abtrieb des Drehantriebes 5 
wirkt auf ein Zahnrad 9, welches unter Zwischenschaltung 
eines Zwischenrades 27, aufgenommen an einer Stummel- 
weile 28 am Vorgreiferhebel 1, die Greiferwelle 3 betatigt. 
An der Greiferwelle 3 wiederum sind die Bogengreifer 2 
aufgenommen; in der Konfiguration gemaB Fig. 3 ist mit 
Bezugszeichen 29 der Greiferspalt bezeichnet, d. h. der Ab- 
stand, den die Unterseite der Bogengreifer 2 mit der Ober- 
seite der durch den Vorgreiferhebel 1 gebildeten Greiferauf- 
lage bildet. Bei der SchlieBbewegung des Bogengreifers 2, 
d. h. der Relativbewegung des Bogengreifers 2 in bezug auf 
die durch den Vorgreiferhebel 1 gebildete Auflage wird der 
in den Greiferspalt 29 eingefiihrte Bogen an dessen Vorder- 
kante ergriffen und auf Maschinengeschwindigkeit be- 
schleunigt. 

[0034] Aus der Darstellung gemaB Fig. 4 geht ein Vorgrei- 
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ferhebel 1 hervor, an welchem der Bogengreifer 2 um eine 
Greiferwelle 3 schwenkbar aufgenommen ist. In diesem 
Ausfuhrungsbeispiel ist der Linearantrieb 4, beispielsweise 
beschaffen als ein mit einem Druckmedium beaufschlagba- 
rer SteLlzylinder (hydraulisch oder pneumatisch), gestellfest 
an der Seitenwand eines Druckwerkes einer Rotationsdruck- 
maschine gclagert. Der \forgreifcrhcbel 1 ist um seine 
Schwenkachse 6 drehbar gclagert, wahrend der Linearan- 
trieb 4 in einem davon verschiedenen Lagerungspunkt an 
der Seitenwand aufgenommen ist. Die aus dem Linearan- 
trieb ausfahrbare Stellstange ist im Anlenkpunkt 25 am Bo- 
gengreifer 2 aufgenommen, und bewirkt dessen Bewegung 
um die Greiferwelle 3. Die Bewegung des jeweiligen Bo- 
gengreifers 2 kann entweder fur jeden Bogengreifer einzeln 
oder fur Gruppen von cinzelncn Bogengreifern 2 am Vor- 
grei ferhebel 1 erfolgen. 

[0035] Aus der Darstellung gemaB Fig. 5 geht eine Lage- 
rung des Greiferantriebes hervor, die mit dem Schwenk- 
punkt des Vorgreiferhebels zusammenfallt. 
[0036] Bei dieser Konfiguration ist im Schwenkpunkt 6 
des Vorgreiferhebels 1 gleichzeirig der Linearantrieb 4 gela- 
gert dessen ausfahrbare Stellstange im Anlenkpunkt 25 mit 
dem um die Greiferwelle 3 verschwenkbaren Bogengreifer 
2 verbunden ist. 

[0037] Der Linearantrieb 4, beispielsweise ausgebildet als 
pneumatisch oder hydraulisch beaufschiagbarer Stellzylin- 
der, kann entweder direkt am bewegten Vorgreifersystem, 
verschweakbar um die Schwenkachse 6 aufgenommen sein, 
das Widerlager 7 des Linearantriebes 4 kann ebenso gut 
auch in ruhenden Seitengestell, jedoch zusammenfallend 
mit dem Schwenkpunkt des Vorgreiferhebels um dessen 
Schwenkachse 6 angeordnet sein. Diese Ausfiihrungsmog- 
lichkeit hat den Vorteil, dass bei den Ansteuerungen des Li- 
nearantriebes 4 eine Beriicksichtigung der Oberlagerung der 
Bewegungen aus den Schwenkbewegungen des \forgreifer- 
hebels 1 und der Bewegung des Bogengreifers 2 unterblei- 
ben kann; ferner sind die zu bewegenden Massen deutlich 
geringer, da zumindest eine Hauptbaugruppe in der Seiten- 
wand eines Druckwerkes drehbar gclagert werden kann. Ein 
weiterer mit der Ausfuhrungsvariante gemaB Fig. 5 erziel- 
barer Vorteil ist darin zu sehen, dass die Zuleitungen fur 
Energie und Information, d h. die Ansteuerungsleitungen 
recht einfach ausgefuhrt werden konnen. 
[0038] War bisher von lediglich einem Antrieb die Rede, 
so kann eine unerwiinschte Torsion der Greiferwelle 3 da- 
durch gering gehalten werden oder eine vom Leistungsbe- 
darf abhangige BaugroBe des Antriebes 4 bzw. 5 dadurch re- 
duziert werden, daB mehrere parallel geschaltete Antriebe 
vorgesehen werden. So konnen z. B. statt eines groBen An- 
triebes 4 bzw. 5 an einem Wellenende der Greiferwelle 3, 
zwei deutlich kleinere Antriebe 4, 5 an den beiden Welien- 
enden der Greiferwelle 3 vorgesehen werden. Ferner ist ein 
mittiges Antreiben der Greiferwelle 3 denkbar. Bei dieser 
Ausfuhrungsvariante des der Erfindung zugrunde liegenden 
Gedankens ist der Linearantrieb 4 in Form eines eine Aus- 
fahrbewegung ausfiihrenden Stellzylinders am Vbrgrei fer- 
hebel 1 drehbar angelenkt, wobei die ausfahrbare Stell- 
stange des Linearbetriebes 4 z. B. im Knie eines Kniehebels 
10 angelenkt ist Der Kniehebel 10 ist einerseits im Anlenk- 
punkt 26 am Vorgreiferhebel 1 gelagert ferner ist der Knie- 
hebel 10 im Anlenkpunkt 25 mit dem Bogengreifer 2 ver- 
bunden, der um die Greiferwelle 3 verschwenkbar ist. Der 
Vorgreiferhebel 1 seinerseits ist um die Schwenkachse 6, die 
im Maschinengestell aufgenommen ist zyklisch hin und her 
bewegbar. 

[0039] Mittels des in Fig. 6 eingesetzten Kniehebels 10 
am Vorgreifersystem lasst sich in vorteilhafter und einfacher 
Weise eine erhebliche Kraftverstarkung des Linearantriebes 



4 erzielen. 

[0040] Aus der Darstellung gemaB Fig. 7 geht ein Vorgrei- 
fersystem naher hervor, welches uber ein Kurvengetriebe 
angetrieben wird. 

5 [0041] Auch bei dieser Ausfuhrungsvariante des der Er- 
findung zugrundeliegenden Gedankens ist der Vbrgreiferhe- 
bel 1 um eine gestellfest aufgenommene Schwenkachse 6 
bewegbar. Auch hier ist der Bogengreifer 2 um eine Greifer- 
welle 3 bewegbar, femer herrscht zwischen relativ zum Vor- 

10 greiferhebel 1 um die Greiferwelle 3 bewegbaren Bogen- 
greifer 2 und dadurch den Vorgreiferhebel 1 gebildeten 
Greiferauflage ein Spiel, d. h. der Greiferspalt, bezeichnet 
mit Bezugszeichen 29. Bei dieser Variante kann die Steue- 
rung oder die Betaugung, d. h. das Offhen und das Schlie- 

15 Ben des Bogengreifers 2 relativ zur Greiferauf-Lagc um die 
Greiferwelle 3, dadurch erzeugt werden, dass mittels cine 
rotatorische Bewegung erzeugenden Drehantriebes 5 eine 
Kurvenscheibe 11 angetrieben wird. Je nach Konfiguration 
der AuBenkontur der Kurvenscheibe 11 wird durch die Kur- 

20 venrolle 12 der Bewegungsverlauf der Offnungs- bzw. 
SchlieBbewegung sowie die Offnungs- bzw. SchlieBzeit- 
punkte des Bogengreifers 2 festgelegt. Mittels der hier vor- 
gestellten Kurvensteuerung des \brgreifersystems lassen 
sich Kraftfluss und Momentenverlauf genauestens vorge- 

25 ben. 

[0042] Aus der Darstellung gemaB Fig. 8 geht ein Drehan- 
trieb 5 hervor, der beispielsweise koxial zur Greiferwelle 3 
aufgenommen werden kann und dem Bogengreifer 2 eine 
Drehbewegung relativ zum Vorgreiferhebel 1 aufpragt. Zur 

30 Verstarkung der SchlieB- bzw. zu der Offnungskraft des Bo- 
gengreifers 2 in bezug auf die Auflageflache und damit auf 
die Geometrie des Greiferspaltes 29 und die dort erzeugba- 
ren SchlieBkrafte, kann eine Verspannung des Bogengreifers 
2 mittels eines Kraftspeichers 13 erzeugt werden. Der Kraft- 

35 speicher 13, sei es eine Zug- oder eine Druckfeder, kann am 
Vorgreiferhebel 1 im Anlenkpunkt 26 befestigt sein, wah- 
rend das andere Ende des Kraftspeichers 13 im Anlenkpunkt 
25 des Bogengreifers 2 festgelegt ist. Mittels dieses zusatz- 
lichen Kraftspeichers kann einerseits eine gewunschte \br- 

40 spannung in einer gewunschten Mittellage, andererseits ein 
selbsttatiges Bewegen des Greifers in einer bestimmten Ru- 
helage bei Energieausfall herbeigefuhrt werden. Anstelle 
der hier nur schematisch angedeuteten Druckfeder 13 als 
Kraftspeicher, lassen sich auch andere Kraftspeicherele- 

45 mente vorsehen. 

[0043] Aus Fig. 9 geht eine Vorgreifer-Greifersteuerung 
mit vorteilhafte Relativbewegungen der Komponenten zu- 
einander ausnutzender Antriebsanordnung naher hervor. 
[0044] Der eingesetzte Linearantrieb 4 ist in Drehpunkt 7 

50 im ruhenden Maschinengestell eines Druckwerkes einer Ro- 
tationsdruckmaschine aufgenommen. Der Linearantrieb 4 
kann, wie vorstehend bereits ausgefuhrt, einerseits als Pneu- 
matikzylinder oder als Hydraulikzylinder ausgefuhrt wer- 
den wie auch eine Ausfiihrung als Piezoaktor oder magneto- 

55 strikuver Aktor des Linearantriebes 4 denkbar ist Die als 
verfahrbares Element des Linearantriebes 4 dienende Kol- 
benstange ist gemaB der Konfiguration aus Fig. 9 im An- 
lenkpunkt 8 am Bogengreifer 2 angelenkt Dieser ist gemaB 
den vorstehend gemachten Ausfuhrungen um die Greifer- 

60 welle 3 bewegbar, wobei auch bei dieser Ausfuhrungsva- 
riante des der Erfindung zugrundeliegenden Gedankens so- 
wohl eine Einzelansteuerung eines Bogengreifers als auch 
eine Gruppen weise Ansteuerung von mehreren Bogengrei- 
fern 2 uber die Breite des Vorgreiferhebels 1 mdglich ist 

65 [0045] Mit Bezugszeichen 29 ist auch hier der Greifer- 
spalt bezeichnet der sich zwischen der Unterseite des Bo- 
gengreifers 2 und der Auflageflache am Vorgreiferhebel 1 
ergibt 



DE 101 50 838 A 1 



8 



[0046] Im Ausfuhrungsbeispiel gemaB Fig. 9 verlauft die 
Wirkungslinie 23 des Linearantriebes 4 parallel zur Bewe- 
gungsrichtung 24 des koppelfesten Anlenkpunktes 8 des Li- 
nearantriebes 4. Der Anlenkpunkt 8 kann im geschlossenen 
Zustand des Bogengreifers 2 in etwa auf der Verbindungsli- 5 
nie vom Zentrum der Greiferwelle 3 zum Drehpunkt 6 des 
Vorgreifers liegen. Ferner ist aliernaiiv auch moglich, dass 
der Anlenkpunkt 8 im geschlossenen Zustand des Bogen- 
greifers 2 zwiscben der Greiferwelle 3 und dem Drehpunk- 
tes 6 des Vorgreiferhebels 1 liegt. Der Anlenkpunkt 7 des Li- 10 
nearantriebes 4 kann in vorteilhafter Weise im ruhenden 
MaschinengestelL d. h. einer Seitenwand des Druckwerkes 
aufgenommen sein. 

[0047] Bei einer solchen Anordnung der Anlenkpunkte 7 
bzw. 8 unterstiitzt der Linearantricb 4 bei der SchlicBbewe- 15 
gung des Bogengreifers 2 die sich unmittelbar anschlie- 
Bende Schwenkbewegung des Vorgreiferhebels 1 ura seine 
Schwenkachse. So wird in vorteilhafter Weise eine gegen- 
seitige Unterstutzung der Antriebe erreicht. Beim Offhen 
des oder der Bogengreifer 2 kann die Schwenkbewegung 20 
des Vorgreiferhebels 1 um seine Schwenkachse 6 dazu be- 
nutzt werden, den Offnungsvorgang stark zu beschleunigen, 
da sich die Bewegungen des Linearantriebes 4 und des Vor- 
greiferhebels 1 in vorteilhafter Weise ubcrlagem, so das 
gunstige Relativbewegungen der Komponenten zueinander 25 
ausgenutzt werden kbnnen. Bei dieser Anordnung ist ferner 
von Vorteil, dass die zu bewegenden Massen auf dem Vor- 
greiferhebel 1 relativ gering sind, weil im wesentlichen le- 
diglich die Schubstange des Linearantriebes 4 die Bewe- 
gung des Vorgreiferhebels 1 mit vollzieht. 30 
[0048] Ein weiterer Vorteii ergibt sich aus den geringen 
Massenkraften, die auf den Linearantrieb 4 selbst wirken, 
weil dieser nur eine relativ kleine und dadurch langsame 
Schwenkbewegung ausfuhrt und weil zudem eine Aktorbau- 
gruppe, d. h. der Linearantrieb 4 im ruhenden Maschinenge- 35 
stell drehbar gelagert werden kann. Dadurch fallen auch die 
durch die Bauteile zu ertragenden Querbeschleunigungs- 
krafte relativ gering aus, was sich u, a. positiv auf die Le- 
bensdauer der Schubgeienke auswirkL 
[0049] Aus Fig. 10 geht eine Betatigungsmoglichkeit der 40 
auf einem Vorgreifersystem aufgenommenen Bogengreifer 
naher hervor, bei der ein Kniehebelsystem mit einem Line- 
arantrieb gekoppelt ist. 

[0050] Der Vorgreiferhebel 1, wiederum schwenkbar um 
seine Schwenkachse 6, die im Maschinengestell beidseitig 45 
aufgenommen ist, umfasst einen analog zu den bereits be- 
schriebenen Ausfuhrungsformen sich im wesentlichen par- 
allel zum Vorgreifer erstreckende Greiferwelle 3, an der 
mehrere Bogengreifer 2 schwenkbar aufgenommen sind. 
Die Betatigungsbewegung, d. h. das Offnen bzw. das Schlie- 50 
Ben des Bogengreifers 2, wird durch einen gestellseitig auf- 
genommenen Linearantrieb 4 aufgebracht, der auf das Knie- 
gelenk des Kniehebels 10 einwirkt. Die Hebel des Kniehe- 
bels 10 sind einerseits im Anlenkpunkt 26 am Vorgreiferhe- 
bel 1 gelagert, andererseits im Anlenkpunkt 25 am Bogen- 55 
greifer 2. Mittels dieser Konnguration ist eine erhebliche 
Steigerung der SchlieBkrafte und deren Beibehaltung wah- 
rend der Schwenkbewegung des Vorgreiferhebels 1 um 
seine Schwenkachse 6 sichergestellt. 

[0051] Bei einem Ausfuhrungsbeispiel gemaB Fig. 11 ist 60 
es vorgesehen, den Linearantrieb 4 ortsfest zu lagem und ei- 
nen Betatigungshebel 37 mit einem Gelenk 38 zu versehen. 
Durch diese MaBnahme wirken nahezu keine Querkrafte auf 
den Linearantrieb. In giinstiger Ausfuhrungsform ist der Be- 
tadgungshebel 37 zwischen Linearantrieb 4 und Gelenk 38 65 
gefuhrt. 

[0052] Aus der Darstellung gemaB Fig. 12 geht die Ge- 
samtheil eines Bogenanlegerbereiches einer bogenverarbei- 



tenden Maschine, sei es eine Mehrfarbenrotauonsmaschine 
gemaB des Offset- Verfahrens, sei es eine digitale Bogen- 
druckmaschine, naher hervor. 

[0053] Der zu bedruckende Bogen 20 liegt mit seiner Vor- 
derkante 21. ausgerichtet durch eine Seiten- bzw. Ziehmarke 
34, am Anlegertisch 14 an der Vordermarke 15 an. Der Vor- 
greiferhebel 1 ist in seiner Ausgangsstcllung dargestellL Die 
zunachst geoffneten Bogengreifer 2 schlieBen und ergreifen 
die Bogen vorderkante 21 des bogenformigen Materials 20; 
die Vordermarken 15 klappen nach unten weg; danach 
schwenkt der Vorgreiferhebel 1 entsprechend des Doppel- 
pfeiles 30 um seine gestellfest angeordnete Schwenkachse 
6. Dabei wird das bogenformige Material 20 auf Druckma- 
schinengeschwindigkeit beschleunigt. Kurz vor dem Errei- 
chen der tJbcrgabezentrale 22 fassen die Greifer 17 des Zu- 
fuhrzylinders 16 die Bogcnvorderkante 21, die Bogengreifer 
2 des Vorgreiferhebels 1 offnen kurze Zeit spater. Das bo- 
genformige Material 20 wird nun von der Mantelflache 33 
des Zufiihrzylinders 16 gefuhrt und wenig spater an die 
Greifer 19 des Druckzylinders 18 ubergeben. Der Vorgrei- 
ferhebel 1 schwingt nach der tfbergabe des bogenfbrmigen 
Materials 20 an die Mantelflache 23 des Zufiihrzylinders 16 
und schwenkt nach Umkehr seiner Bewegungsrichtung 30 
wieder in seine Ausgangslagc zuriick. 
[0054] Um Kollisionen der Bogengreifer 2 mit dem Zu- 
fuhrzylinder 17 und dem bogenformigen Material 20 zu ver- 
meiden, tauchen die Bogengreifer 2 beim Zuriickschwenk- 
vorgang weg, d. h. schlieBen teilweise, bevor sie sich zur 
Aufnahme des nachsten bogenformigen Materials 20 wieder 
vollstandig offnen. 

[0055] Werden die Bogengreifer 2 nun mit Linearantrie- 
ben 4 bzw. Drehantrieben 5 mech anise h vom Hauptantrieb 
entkoppelt, so ist die Kombination mit einer freiprogram- 
mierbaren Steuerung und regelbaren Antrieben eine flexible 
Bewegungssteuerung der Bogengreifer 2 moglich, so dass 
eine Anpassung der Greiferbewegung an unterschiedliche 
Betriebsarten, Bedruckstoffeigenschaften wie z. B. der Be- 
druckstoffstarke sowie an unterschiedliche Druckgeschwin- 
digkeiten ohne aufwendige Umstelloperationen moglich ist. 

Bezugszeichenliste 

1 Vorgreiferhebel 

2 Bogengreifer am \forgreifer 

3 Greiferwelle 

4 Linearantrieb 

5 Drehantrieb 

6 Schwenkachse Vorgreiferhebel 1 

7 Widcrlager 

8 Anlenkpunkt 
9Zahnrad 

10 Kniehebel 

11 Kurvenscheibe 

12 Kurvenrolle 

13 Feder (Zug/Druck) 

14 Anlegertisch 

15 Vordermarke 

16 Zufuhrzylinder 

17 Greifer am Zufuhrzylinder 

18 Druckzylinder 

19 Greifer am Druckzylinder 

20 bogenformiges Material 

21 Bogenvorderkante 

22 Ubergabezentrale 

23 Wirkungslinie 

24 Bewegungsrichtung 

25 Anlenkpunkt Bogengreifer 2 

26 Anlenkpunkt Vorgreiferhebel 1 
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27 Zwischenrad 

28 Zwischenradwelle 

29 Greiferspalt 

30 Vorgreiferbewegung 

31 Rotalionsrichtung 5 

32 Kanal 

33 Mantelflache 

34 Scitenmarke/Zichmarke 

35 Grciferfinger 

36 Greiferauflage 10 

37 Betatigungshebel 

38 Gelenk 

Patentanspriiche 

15 

1. Vorgreiferantrieb fur einen zyklisch schwingend an- 
gelriebenen Vorgreifer zum Einzeibogentransport in ei- 
ner bogenformiges Material verarbeitenden Maschine, 
wobei die Bogengreifer (2) am freien Ende eines um 
eine gestellfeste Schwingachse (6) schwenkbaren 20 
Schwiaghebels (1) angeordnet sind und um eine paral- 
lel zur Schwingachse (6) ausgerichtete Greiferwelie (3) 
zum SchlieBen und Offnen des Bogengreifers (2) rela- 
tiv zu einer Greiferauflage (36) beweglich sind, da- 
durch gekennzeichnet, dass die Bewegung der Bo- 25 
gengreifer (2) durch einen ansteuerbaren, regelbaren 
Antrieb (4) erzeugt wird, der einerseils mit dem Bogen- 
greifer (2) in Verbindung steht und sich andererseits am 
Vorgreiferhebel (1) oder gestellseitig abstiitzt 

2. Vorgreiferantrieb gemaB Anspruch 1, dadurch ge- 30 
kennzeichnet, dass der Antrieb (4, 5) mittig auf die die 
Bogengreifer (2) verschwenkbar aufnehmende Greifer- 
welie (3) einwirkt. 

3. Vorgreiferantrieb gemaB Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass der Antrieb (4, S) an beiden Enden 35 
der Greiferwelie (3) gleichzeitig in diese eingeleitet 
wird. 

4. Vorgreiferantrieb gemaB Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass der Antrieb (4) als Linearantrieb 
mit einem ausfahrbaren, am Bogengreifer (2) in einem 40 
Anlenkpunkt (25) aufgenommenen Stellorgan ausge- 
fiihrt ist. 

5. Vorgreiferantrieb gemaB Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass der Antrieb (5) als Drehantrieb aus- 
gefuhrt wird, der mittelbar oder unmittelbar auf die 45 
Greiferwelie (3) einwirkt 

6. Vorgreiferantrieb gemaB Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass der Antrieb (4, 5) als Stellmotor 
ausgefuhrt wird. 

7. Vorgreiferantrieb gemaB Anspruch 6, dadurch ge- 50 
kennzeichnet, dass der Stellmotor (5) uber Ritzel/ 
Zahnstange auf die Greiferwelie (3) einwirkt. 

8. Vorgreiferantrieb gemaB Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass der Antrieb (4, 5) als Piezoaktor 
ausgebildet ist. 55 

9. Vorgreiferantrieb gemaB Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass der Antrieb (4, 5) als mit einem 
Druckmedium beaufschlagbare Kolbenzylindereinheit 
konzipiert ist. 

10. Vorgreiferantrieb gemaB Anspruch 1, dadurch ge- 60 
kennzeichnet, dass die Wirkungslinie (23) des Linear- 
antriebes (4) parallel zur Bewegungsrichtung (24) des 
koppelfesten Anlenkpunktes (8) des Linearantriebes 
(4) am Vorgreiferhebel (1) verlauft. 

11. Vorgreiferantrieb gemaB Anspruch 10, dadurch ge- 65 
kennzeichnet, dass der Anlenkpunkt (8) in geschlosse- 
nem Zustand des Bogengreifers (2) in etwa auf der Ver- 
bindungslinie von Greiferwelie (3) zum Drehpunkt (6) 
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des Vorgreiferhebels (1) liegt. 

12. Vorgreiferantrieb gemaB Anspruch 10, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass der Anlenkpunkt (8) in geschlosse- 
nem Zustand des Bogengreifers (2) zwischen der Grei- 
ferwelie (3) und der Schwenkachse (6) des Vorgreifer- 
hebels (1) Liegt. 

13. Vorgreiferantrieb gemaB Anspruch I, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass ein Anlenkpunkt (8) des Antriebes 
(4) maschinengestellseitig mit dem Schwenkpunkt (6) 
des Vorgreiferhebels (1) zusammenfallL 

14. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An- 
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass ein Anlenk- 
punkt (8) des Antriebes (4) gestelifest angeordnet ist 
und dass ein Betatigungshebel (37) des Antriebes (4) 
ein Gelenk (38) aufwcisL 

15. Druckwerk mit einem Vorgreiferantrieb fur einen 
zyklisch schwingend angetriebenen Vorgreifer zum 
Einzeibogentransport in einer bogenformiges Material 
verarbeitenden Maschine, wobei die Bogengreifer (2) 
am freien Ende eines um eine gestellfeste Schwing- 
achse (6) schwenkbaren Schwinghebels angeordnet 
sind und um eine parallel zur Schwingachse (6) ausge- 
richtete Greiferwelie zum SchlieBen und Offnen des 
Bogengreifers (2) relativ zu einer Greiferauflage (36) 
beweglich sind, dadurch gekennzeichnet, dass die Be- 
wegung der Bogengreifer (2) durch einen ansteuerba- 
ren, regelbaren Antrieb (4) erzeugt wird, der einerseits 
mit dem Bogengreifer (2) in Verbindung steht und sich 
andererseits am Vorgreiferhebel (1) oder gestellseitig 
abstiitzt. 

16. Digitale Druckeinheit mit einem Vorgreiferantrieb 
fur einen zyklisch schwingend angetriebenen Vorgrei- 
ferantrieb zum Einzeibogentransport in einer bogenfor- 
miges Material verarbeitenden Maschine, wobei die 
Bogengreifer (2) am freien Ende eines um eine gestell- 
feste Schwingachse (6) schwenkbaren Schwinghebels 
angeordnet sind und um eine parallel zur Schwing- 
achse (6) ausgerichtete Greiferwelie zum SchlieBen 
und Offnen des Bogengreifers (2) relativ zu einer Grei- 
ferauflage (36) beweglich sind, dadurch gekennzeich- 
net, dass die Bewegung der Bogengreifer (2) durch ei- 
nen ansteuerbaren, regelbaren Antrieb (4) erzeugt wird, 
der einerseits mit dem Bogengreifer (2) in Verbindung 
steht und sich andererseits am \forgreiferhebel (1) oder 
gestellseitig abstiitzt. 

17. Rotationsdruckmaschine mit einem Vorgreiferan- 
trieb fur einen zyklisch schwingend angetriebenen Vor- 
greifer zum Einzeibogentransport in einer bogenformi- 
ges Material verarbeitenden Maschine, wobei die Bo- 
gengreifer (2) am freien Ende eines um eine gestellfe- 
ste Schwingachse (6) schwenkbaren Schwinghebels 
angeordnet sind und um eine parallel zur Schwing- 
achse (6) ausgerichtete Greiferwelie zum SchlieBen 
und Offnen des Bogengreifers (2) relativ zu einer Grei- 
ferauflage (36) beweglich sind, dadurch gekennzeich- 
net, dass die Bewegung der Bogengreifer (2) durch ei- 
nen ansteuerbaren, regelbaren Antrieb (4) erzeugt wird, 
der einerseits mit dem Bogengreifer (2) in Verbindung 
steht und sich andererseits am Vorgreiferhebel (I) oder 
gestellseitig abstiitzt. 

18. Mehrfarbenrotationsdruckmaschine mit einem 
Vorgreiferantrieb fiir einen zyklisch schwingend ange- 
triebenen Vorgreifer zum Einzeibogentransport in einer 
bogenformiges Material verarbeitenden Maschine, wo- 
bei die Bogengreifer (2) am freien Ende eines um eine 
gestellfeste Schwingachse (6) schwenkbaren Schwing- 
hebels angeordnet sind und um eine parallel zur 
Schwingachse (6) ausgerichtete Greiferwelie zum 
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SchlieBen und Offnen des Bogengreifers (2) relativ zu 
einer Greiferauflage (36) beweglich sind, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass die Bewegung der Bogengreifer (2) 
durch einen ansteuerbaren, regelbaren Antrieb (4) er- 
zeugt wind, der einerseits mit dem Bogengreifer (2) in 
Verbindung steht und sich andererseits am Vorgreifer- 
hebel (1) oder gestcllseitig absiiitzL. 
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